








A Compensating Method for Variation of Secondary Resistance with 
Temperature of Vector Controlled lnduction Motor System 
Based on Slip Frequency Control 
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(Received Aug. 31， 1993) 
The characteristics of vector controlled induction motor system based on the slip 
frequency control are influenced by the variation of secondary resistance Rr with tem-
perature. Therefore it is desirable that the estimated value Rr of sccondary resistance 
being used as the parameter of vector control is compensated to follow the variation. 
This paper presents a compensating method of the estimated value Rr of secondary 
resistance. The compensating method is based on the special relation which arises if 
there is a difference between Rr and Rr. This paper presents t.he simulat.ion results of 

















Vrs R.c:+PσLs 一ωσLs PM/Lr 一ωM/Lr t rs 
V6s ωσLs Rs+poLs ωM/Lr PM/Lr 
(1) 
O -MRrILr O Rr/Lr+P 一(ω-pωr) 伊rr
O O -MRr/Lr (ω一ρωr) Rr/Lr+P 5ρ{Jr 
ここで， <Prグ=1¥1i T.C:十Lri rr <p{jr=^I i ds十Lグiδ ダ
Frs:γ軸一次電圧 Fδr • δ軸一次電圧
i {j.<: :δ軸一次電流 <Pr，. :γ軸二次鎖交磁東
ω:電動機の一次角周波数 0:漏れ係数
Rr:二次抵抗 Ls:一次インダクタンス
!vl :相互インダクタンス ωr • 回転子の電気角速度
誘導電動機のトルクTeは (2)式で与えられる.
Te= (PM/L，.i (ilis伊rr-i rs伊δ，.)








鎖安磁東を一致させる c これを実現するために滑り角周波数ωseは (3)式で与えられる.






Vrs={Rs+PσLs) i rs+ P (J¥.1+ Lr) <Prr-ωσL6S 




i rs= 1内(一定)とする。このときRr=Rrであれば¢アグニφrr(定数)となる c
ある負荷状態Teoで:，i d8=T符oLr/ρMφrrが成立する。 これを (5)式に代入して(6) ， 
( 7)式が得られる。
V Ts=Rs 1 r.C;一ωσLsTeoLr/ρMφrr (6) 










I RSUTS _ _ ¥ I Rs2[ TS I _ M2 ¥ _ I 




と¥;'{)sは (5)式で表すことができなくなる.このときの状態は (1)式より， (10)， 
( 6)式x(Rs//ωσLs)十 (7)式:






Vγs=R.c i TS+PσLs i TS-ωo Ls i {)s十7-pq〉ァr--r--<f!dr 
LJr LJr 
M M 






RsFTS Rs2iTS MRsP伊r RsNl伊δr
一一一一一+v{)s=一一一一一+ 一
































































I Rs w. _ . ¥ .~ _ __ I Rs 2 1 rs I _ M2 ¥ _ I 







A iRsUrs -i JRsum J =1一一一十凶sl 一卜一一一一十Udsl
1σLsω JRr掌Rr ¥σLsωu勺Rr=Rr
I RsUr5 ，y. ¥トR521rs A12 ， i 




M M M2 
十τ一ω<Pr，.十-P<Pδr一了一ω1rs 
















.3'日 時間 [5] 2・目。
図6R，.弓企R，.の状態でのAの変化
? ?







S8 1 r <fJγ，.1 MR，. r iγ.1 
11 1 +一一一 1 _ 
-R，./ L，. J l伊d，.j L，. l i ".J p i;:i=|:;(LF (14 ) 




件で(14)式を解くと， (15) '" (20)式が得られる.
4ρr，.=Ah ( t) +M 1 T8. 
<fJ"，.=Bh ( t) . 
(1 5) 
(1 6) 
M 1 r.'i: ( l-R，./R，.) R，. 1 {J82/R.. 1 T82 











? (1 7) 
B =M 1lJs( l-Rr/R，.) 
1 + (Í~r 1 (Js/R，.l TS) 2 
!{ =R...//R .
h ( t) =1 -e -1: t d 1 十時~1
ハ唱 ¥ R.. 1 {JsJ



























( 2)式より ，Teを一定 (Teo)とすれば， (22)式で表される ilJsが得られる.
LrTeo 1 TS炉dr LrTeo ITsBh (t) + -.~_.- . ， (22) 
s QDTrρM 伊Tr PAl [Ah ( t )十M1 TsJ Ah ( t )十j¥11 TS
( 1 5) .， (22)式より， (23) --(26)式も得られる。
PCPTr=Ah' (t) (23) 
PcPδr=Bh' (t) (24) 
RγI Rr1 TS¥ 2 r Rr 1 6s . . iRr 1 lJs ¥ 1
Ph<t)=二二-eτ川 1+1 ~. -_' -1 s i 11. 1 一一~t 十 tan-1l_'一一 1
Lr ヘ，-'¥Rr 16s} ----LL，. 1 T.<;- ¥Rr 1 TS!J 
Rr 1 li. j Rr 1 TS¥2 九IlJs.' .1 Rrllis¥l -e--rt 二三 J1+[τ~l cosl-_o ， -_-"t+tan-l[~' ~--ll (25) 
L，. 1 TS吋 'Rrlds! LLrITs ¥Rグ 1rs' J 
LrTeo伊 r <[JTr伊 sγ-CPiJr伊 Tr
P i'l...=ー 十 ---1Ts… ρMCPrr2 伊Tf




A，fRsAh' (t) RsM _ 0 ， .. 1¥1 1¥. 
ム=一一一一 一一一一-Bh(t)十一一ωAh(t)十一一Bh'(t) 
σLsLrω a LsLr Lr L，. 
l'1ITsBh' (t)ー (LrTeO//ρM)Ah'(t)
十σLs
[Ah(t)十M[ TSJ 2 
(26) 
(27) 
(27)式において，定常状態を調べてみる。 h(∞)= 1， h' (∞) =0であるから，
(2 8)式がえられる。
ム=MωAノL，.-RsMB〆/σLsLr
(17)， (18)式を (28)式に代入して (29)式が得られる。
ム
M2.1 TSi 68 ( 1 -K)l.RR-i 
( 1 TS之+](2i δS2)Lr WA t ss-EZJ J 
(28) 
(29) 
(29)式より dと瓦の関係が求める。 Rr=Rrの状態 (K=1)で.a=Oである。けれど
もRr=Rrの状態ばかりでなく.ω1¥i ds=Rs 1 rs σLsの状態では，Rr土 Rrで‘もムRr~Rr=





Rr=Rrmln ( 1十αJT)とする。ここで、 αは二次抵抗の温度係数で‘あり， JTは最低温度を基
準としたある温度の温度差である。このとき，K=Rr/R..in= 1 +αJTである.ムTの最大値を




















~ ~f a /~三L
dピ什て-:f 土b一-----戸.--ぺグ! ¥よ汚マ
1 ./// t ___~---.-þ.... ，/ 
;t ~// 
-13.1 ia.[A] 13.1 
















寸3.1 i h [A] 13. 1 
図8 1γsが定格値の1.5倍でのi(JS-..j関係
罰













1ー3.1 i a. [A] 13.1 
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誘導電動機の滑り周波数制御方式ベクトル制御においては iT.= 1 TB(一定のとき)祷り周波数
ω"を (30)式で制御する。
ω.e=Rr i (1./ L，. 1 T8 (30) 
Rr=R..が成立すれば (13) 式の.::1=0が成立する。 (13) 式の Aが Â~Oであれば，制御





















定格出力 :1100W 過負荷出力 :500%
5. 
1A 1 1.: 1 3. 1A IγB: 11. 
1mH M: 27. 1mH Lr: 29. 7mH L.: 28. 
:0.4445Q R" (11 50C) 
R. ( 11 50C) 









条件:定格回転数、定格トルク。 KA=5 0 0 0 0，T= O. 




















下記四つのシミュレーション初期条件はRr:11 50C， R，: OOCとする。
回転数が高くてトルクが正である状態のシミュレーション
5.4 










.3:5日 時間 [5] ・"o
図16 補償がある場合のトルク特性

































.3:50 時間 [5] 2・回
図20補償がある場合のトルク特性












.3:1臼 時間 [5J 2.110 
図22 補償がある場合のトルク特性






その推定値の定数R".と異なれば， 制御システムの[(Rs'o Lsω) i乍s十Vδ&Jが変化するの
でRr=R".の状態の[(Rs/σL&ω) i'Ts+V dsJと等しい [Rs21T&/.σLsω( oLs十M2
/ L，.)ω1 TsJとそれをを比較し， その差ム=[ (Rs .σLsω) l' TS十F<5sJ-[Rs2ITS
σLsω十 (σLs十A1:L L".)ω1 rsJでRrを補償する.
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